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Kurzfassung 
 
Titel: Ganzheitliche Entwicklung eines bauraumneutralen, getriebelosen 
Radnabenantriebes mit integrierbarer Leistungselektronik auf Basis einer 
Geschalteten Reluktanzmaschine als Antriebseinheit für hybridische und 
elektrische Personenkraftwagen 
 
Die vorliegende Arbeit beschäftigt sich mit der Entwicklung eines neuartigen 
getriebelosen Radnabenantriebes. Hierbei soll die Maschine magnetfrei ausgeführt 
werden und zudem so in den vorhandenen Bauraum eines Fahrzeuges integriert werden, 
dass keinerlei Modifikationen an originalen Fahrzeugteilen notwendig werden. 
Die Arbeit gibt nach einer kurzen Einleitung einen Einblick in den aktuellen Stand der 
Technik und erläutert im Anschluss detailliert die Funktionsweise Geschalteter 
Reluktanzmaschinen und deren zugehöriger Leistungselektronik. 
Nach einer ersten theoretischen Machbarkeitsstudie wird ein erstes Funktionsmuster real 
aufgebaut und erprobt.  
Die so gewonnenen Erkenntnisse über die Entwicklung, den Bau sowie den Betrieb einer 
solchen Maschine werden verwendet, um nachfolgend zwei weitere 
Maschinengenerationen zu entwickeln und demonstrativ in ein auf dem Markt 
erhältliches Elektrofahrzeug ohne nennenswerte mechanische Modifikationen zu 
integrieren.  
Die Erprobung der entwickelten Antriebseinheiten im realen Fahrbetrieb, sowie die 
ausführliche Vermessung des aufgebauten Prototypen in Bezug auf Effizienz sowie 
Akustik der neuen Antriebsquellen wird ebenso durchgeführt, wie die Applikation neuer 
Fahrdynamik-Algorithmen wie Torque Vectoring. 
Nach der erfolgreichen Inbetriebnahme des Fahrzeuges wird eine Analyse des 
potentiellen Zielmarktes und daraufhin eine zielgerichtete Weiterentwicklung der 
Antriebseinheit hin zu einem gesamten Nachrüst-Kit durchgeführt. Eine 
Kostenabschätzung für geringe Stückzahlen rundet diese Arbeit ab. 
 
 
Stichwörter: Radnabenmotor, Geschaltete Reluktanzmaschine, Elektromobilität, 
Elektrischer Antriebsstrang 
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Abstract 
 
Title: Holistic Development of gearless Wheel-Hub-Motor with integrated power 
electronics based on a switched reluctance motor for hybrid and electric vehicles 
 
This contribution deals with the development of a gearless wheel-hub motor. Beside the 
fact that the machine itself should not make use of permanent magnets, the installation of 
the machine should be doable without the need of changing original vehicle parts, a so 
called neutral-Installation-volume is required. 
Starting with a short introduction, this thesis gives an overview about state-of-the-art 
technologies and afterwards diving deep into the mechanical and electrical construction 
of a switched reluctance machine including its power electronics. 
After a first feasibility study, a proof of concept motor is built up and tested. 
The gained knowledge during the design, manufacturing and testing of the machine is 
used to create two generations of magnet-free wheel hub motors. These motors will be 
implemented in a off the shelf battery electric vehicle without major mechanical changes. 
Testing the new drivetrain, its efficiency and NVH-behaviour is as well part of this 
research as the application of vehicle dynamics algorithms like torque vectoring. 
After the successful testing of the project demonstrator vehicle an analyse of the user-
market is performed and in consequence the developed drivetrain is transformed into a 
retro-fitting electrification kit. A first cost estimation for a small series production closes 
the research work. 
 
Keywords: Wheel Hub Motor, Switched Reluctance Machine, Electro-Mobility, 
Electrical Powertrain 
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